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Abstract
Nowadays, the growing number of elderly people in today’s populations has
created the need for developing some technical aids that helps disabled as well
as elderly people. Although the field of rehabilitation robotics has been deve-
loping for over 25 years, still no useful efficient solutions have been achieve
concerning to the benefit-cost ratio for the general society, and the solutions
that do exist are limited to certain specific market segments.
This thesis proposes a methodology for the design of robotic assistant devices,
from the creation of a multidisciplinary design team with the participation of
the user, to the analysis of how the environment, tasks, users and safety issues,
influence the decision making process using a scientific and also a humanistic
point of view. The main goal of this methodology is to create robotic products
which reach the all the market segments, thereby reducing the costs of these.
The application of this methodology has led to the development of a portable
assistance modular robot that can be easily integrated in to adapted environ-
ment and that responds to the special needs of a wide range of people.
VI
Resumen
El envejecimiento extraordinario de la poblacio´n provoca la necesidad de desa-
rrollar ayudas te´cnicas que asistan tanto a personas discapacitadas como a
ancianos. Si bien, el campo de la robo´tica asistencial lleva ma´s de 25 an˜os en
desarrollo, todav´ıa no se ha llegado a soluciones u´tiles y eficientes en cuanto al
ratio beneficio-coste para el conjunto de la sociedad, y las actuales soluciones,
se limitan a cubrir nichos de mercado.
Esta tesis propone una metodolog´ıa para el disen˜o de robots asistenciales, que
ha de partir de un equipo de disen˜o multidisciplinar e incluir a los usuarios en
el proceso de disen˜o. Permite analizar, con enfoque global y no so´lo cient´ıfico,
como influyen en la toma de decisiones los factores relacionados con el en-
torno, las tareas, el usuario y su seguridad. Plantea el disen˜o con el objetivo
de desarrollar productos que llegan a todos y por tanto sean potencialmente
econo´micos.
La aplicacio´n de esta metodolog´ıa ha dado lugar al desarrollo de un siste-
ma modular asistencial porta´til, capaz de integrarse fa´cilmente en un entorno
adaptado y de responder satisfactoriamente a las necesidades de un amplio
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